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Abstract of FR 2741128 (A1) 

A cyclic actuating device for systems such as 
clutches or gearboxes, comprising an input shaft (1), 
an output shaft and a dog interlocking system 
therebetween. The device includes a first rotary 
member (5) driven by the input shaft, a second 
rotary member (6) drivable by the first rotary 
member, and a third rotary member (7) driven by the 
second rotary member and arranged to drive the 
output shaft, said rotary members being movable 
with respect to one another; a control member (4) for 
causing mutual engagement of the first and second 
rotary members at the start of the cycle; and a first 
resilient means (8) which, as it is decompressed, 
presses the control member in a direction in which it 
causes mutual engagement of said first and second 
rotary members at the start of the cycle. Said rotary 
members are arranged to return the first resilient 
means to the compressed position at the end of the 
cycle. 
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(54) PERFECTIONNEMENTS AUX DISPOSITIFS D'ACTIONNEMENT DE SYSTEM ES TELS QUE LES 
W EMBRAYAGES OU LES BOITES DE VITESSES. 



fe^ L'invention a pour objet un dispositif d'actionnement 
clique de systemes tels que les embrayages ou les boi- 
tes de vitesse, du type comportant un arbre d'entree (1) et 
un arbre de sortie, et un systeme de solidarisation a cra- 
bots entre les deux arbres. 
II comprend: 

- un premier organe rotatif (5) entrame par I'arbre d'en- 
tree, un deuxfeme organe rotatif (6) susceptible d'etre en- 
traine par le premier organe rotatif, et un troisieme organe 
rotatif (7) entralne par le deuxieme organe rotatif et agenc6 
pour entrainer I'arbre de sortie, lesdits organes rotatifs 
etant mobiles les uns relativement aux autres, 

- un organe de commande (4) susceptible d'amener en 
engagement, en debut de cycle, les premier et deuxfeme 
organes rotatifs, 

- des premiers moyens 6lastiques (8) pour presser en se 
decomprimant I'organe de commande dans une direction 
ou il amene, en debut de cycle, lesdits premier et deuxteme 
organes rotatifs en engagement, 

- lesdits organes rotatifs etant agencSs pour ramener, en 
fin de cycle, lesdits premiers moyens elastiques en position 
comprim§e. 
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PERFECTIONNEMENTS AUX DISPOSITIFS O'ACTIONNEMENT 
DE SYSTEMES TELS QUE LES EMBRAYAGES 
OU LES BOITES DE VITESSE 

La presente invention conceme des perfectionnements aux dispositifs 
d'actionnement de systemes tels que les embrayages ou les boftes de 
vitesse. 

On connait un tel dispositif par les documents FR-A-2688747 et EP- 
A-0630495, dont les descriptions seront considerees comme parties 
integrante de la presente demande. Plus precisement, le premier de ces 
documents decrit un dispositif d'actionnement d'un systeme tel qu'un 
embrayage ou une boite de vitesse associe a un moteur, notamment 
d'automobile, et comprenant des moyens de commande et un organe 
d'actionnement, ce dispositif comprenant en outre: 

- un premier arbre entralne en rotation par le moteur, 

- un deuxieme arbre solidaire de I'organe d'actionnement, 

- des moyens d'accouplement pour accoupler le deuxieme arbre au 
premier arbre sous Taction des moyens de commande, 

- des moyens pour desaccoupler le deuxieme arbre du premier arbre 
apres une rotation du deuxieme arbre d'un angle predetermine, et 

- des moyens de rappel pour ramener le deuxieme arbre a sa position 
initiate apres son desaccouplement du premier arbre. 

Plus specifiquement, le second document prevoit des moyens pour 
maintenir accouples les moyens d'accouplement tant que le deuxieme arbre n'a 
pas effectue la rotation de Tangle predetermine. 

Generalement, les moyens d'accouplement sont constitues par un 
embrayage a friction. Un probleme se pose alors du fait de Tusure des organes, 
-disques ou cdnes-, de cet embrayage. C'est la raison pour laquelle le premier 
document precite suggere Tutilisation de crabots. 

La presente invention vise a fournir des moyens permettant d'utiliser 
de tels crabots de facon rationnelle et efficace. 



2 



2741128 



A cet effet, I'invention a pour objet un dispositif d'actionnement 
cyclique de systemes tels que les embrayages ou les boites de vitesse, du 
type comportant un arbre d'entree et un arbre de sortie, et un systeme de 
solidarisation a crabots entre les deux arbres, caracterise par ie fait qu'il 
comprend: 

- un premier organe rotatif entrafne par I'arbre d'entree, un deuxieme 
organe rotatif susceptible d'etre entrafne par le premier organe rotatif, et un 
troisieme organe rotatif entraine par le deuxieme organe rotatif et agence 
pour entrainer I'arbre de sortie, lesdits organes rotatifs etant mobiles les uns 
relativement aux autres, 

- un organe de commande susceptible d'amener en engagement, en 
debut de cycle, les premier et deuxieme organes rotatifs, 

- des moyens elastiques pour presser en se decomprimant I'organe 
de commande dans une direction ou il amene, en debut de cycle, lesdits 
premier et deuxieme organes rotatifs en engagement, 

- lesdits organes rotatifs etant agences pour ramener, en fin de cycle, 
lesdits moyens elastiques en position comprimee. 

Dans un mode de realisation prefere, au moins le premier et le 
deuxieme, ou le deuxieme et troisieme, organes rotatifs, sont agences pour 
cooperer par une combinaison de rampes. 

Egalement dans un mode de realisation prefere, ledit organe de 
commande est un quatrieme organe rotatif et est agence pour cooperer avec 
au moins un organe de butee, ledit organe de commande et ledit organe de 
butee etant munis d'un ensemble de surfaces de butees cooperantes. 

Plus particulierement, ledit organe de commande peut comporter un 
plateau a la peripheric duquel sont formes des embrevements agences pour 
cooperer avec des epaulements de I'organe de butee. 

Dans un mode de realisation particulier, lesdits premiers moyens 
elastiques component une rondelle belleville en appui, d'une part sur un 
boitier du dispositif et, d'autre part, sur ledit organe de commande, lequel est 
agence pour coulisser le long de I'axe desdits organes rotatifs. 

Le dispositif selon I'invention peut comprendre des deuxiemes 
moyens elastiques agences pour presser ledit premier organe rotatif en 
direction dudit organe de commande 
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II peut egalement comprendre des troisiemes moyens elastiques 
agences pour presser ledit deuxieme organe rotatif en direction dudit 
troisieme organe rotatif. 

II peut egalement comprendre des moyens pour ramener 
automatiquement en fin de cycle ledit organe de commande a sa position de 
debut de cycle 

On decrira maintenant, a titre d'exemple non limitatif, un mode de 
realisation particulier de I'invention, en reference aux dessins schematiques 
annexes dans lesquels: 

- la figure 1a est une vue en demi-coupe axiale d'un dispositif selon 
I'invention, dans sa position de repos, avec une vue developpee partielle 
tres schematisee; 

- les figures 1b, 1c, et 1d sont des vue similaires a la figure 1a 
illustrant le dispositif dans differentes phases de son fonctionnement ; 

- la figure 2 est une vue en perspective de I'organe de commande et 
de ses organes de butee; 

- la figure 3 est une vue en perspective a plus grande echelle d'un de 
ces organes de butee; 

- la figure 4 est une vue de dessus d'une partie de I'organe de 
commande; 

- la figure 4a est une vue selon la fleche IV de la figure 4; 

- la figure 5 est une vue de face d'une partie du dispositif des figures 

1; 

- la figure 6 est une vue en coupe selon la ligne VI-VI de la figure 5; et 

- la figure 7 est une vue similaire a celle de la figure 1a, representant 
un autre mode de realisation. 

On voit sur les figures 1a a 1d un dispositif selon I'invention avec son 
arbre d'entree 1 (equivalent a I'arbre 4 du document EP-A-0630495 precite) 
monte a rotation dans un boitier 2, ou il est entrame a partir du moteur dont 
on souhaite actionner I'embrayage ou la boite de Vitesse. Un arbre recepteur 
3 (equivalent a I'organe 10 du document EP-A-0630495 precite), et 
egalement monte a rotation dans le boitier 2 dans le prolongement de I'arbre 
1, les moyens de la presente invention permettant d'entrainer a volonte 



4 



2741128 



I'arbre recepteur 3 a partir de I'arbre d'entree 1, en rotation d'un angle 
predetermine. 

Sont egalement montes dans le boitier 2, concentriquement aux 
arbres 1 et 3 et dans cet ordre, un organe de commande 4, et un premier, un 
deuxieme et un troisieme organes rotatifs 5, 6 et 7 respectivement. Une 
rondelle beileville 8 en appui sur le boitier 3 presse I'organe de commande 4 
en direction du premier organe rotatif 5. Par ailleurs, I'organe rotatif 5 est lui- 
meme presse en direction de I'organe de commande par une rondelle 
elastique 9 en appui sur un circlip monte sur I'arbre 1. L'organe de 
commande 4 et le premier organe rotatif 5 sont done en appui I'un sur I'autre 
par I'intermediaire d'un roulement 10 et peuvent se deplacer ensemble 
axialement. 

De facon similaire, le deuxieme organe rotatif 6 est presse en 
direction du troisieme organe rotatif 7 par une rondelle beileville 11. Ce 
troisieme organe rotatif est fixe en translation axiale par rapport au boitier 2 
et aux arbres 1 et 3 et est lie en rotation a I'arbre 3 par I'intermediaire d'un 
limiteur de couple a disques 12 de type connu. 

Si Ton se refere maintenant aux figures 2 a 4, on voit que I'organe de 
commande 4 possede un moyeu cylindrique 13 solidaire d'un plateau 14 
perpendiculaire a I'axe du moyeu. Le plateau 14 forme une saillie 15 dans 
laquelle est perce un trou 16 permettant de recevoir I'extremite d'une 
biellette de commande (non representee), actionnee par exemple par un 
electro-aimant. 

La peripherie du plateau forme par ailleurs, en trois emplacements 
egalement repartis, deux embrevements 17 et 18. Chaque embrevement 17 
et 18 est forme a mi-epaisseur du plateau et les deux embrevements se 
chevauchent angulairement. Ainsi, le plateau 14 forme, avec ses deux faces 
et ses embrevements, quatre surfaces de butee 19 (face du plateau dirigee 
du cdte du moyeu), 20 (face du plateau opposee), 21 (surface des 
embrevements dirigees du cote du moyeu), et 22 (surface des 
embrevements dirigees du cdte oppose). 

Ces surfaces de butee cooperent avec les surfaces de butee 23 et 24 
d'organes de butee 25 montes solidaires du boitier 2 au niveau des 
embrevements 17,18. Ces surfaces 23 et 24 sont formees en vis-a-vis sur 
deux epaulements 26 et 27 des organes 25, les surfaces 23 faisant face aux 
surfaces 19 et 21 et les surfaces 24 faisant face aux surfaces 20 et 22. Les 
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epaulements 26 et 27 ont des rayons legerement inferieurs a celui des 
embrevements 1 7 et 1 8 de maniere a pouvoir y penetrer. 

L'organe rotatif 5 est realise sous la forme generate d'un plateau 
portant a sa peripherie, du cote de l'organe rotatif 6, deux saillies 28 formant 
des rampes 29. La rondelle elastique 9 forme a sa peripherie deux encoches 
30 dans lesquelles sont engagees les saillies 28 et son trou central 31 est 
borde de cannelures 32 engagees sur des cannelures 33 de I'arbre 1. Ainsi, 
l'organe rotatif 5 est solidaire en rotation de I'arbre 1. 

Le deuxieme organe rotatif 6 est egalement realise sous la forme 
generale d'un plateau, mais il porte des saillies munies de rampes de ses 
deux cotes. Du cote de l'organe rotatif 5, des rampes 34 sont agencees pour 
cooperer avec les rampes 29 et du cote oppose, des rampes 35 sont 
agencees pour cooperer avec des rampes 36, portees par le troisieme 
organe rotatif 7 et qui leur font face. 

Le dispositif qui vient d'etre decrit fonctionne de la facon suivante. 

Le dispositif est represents a la figure 1a au repos. La rondelle 
belleville 8 pousse l'organe de commande 4 de sorte que sa surface de 
butee 19 soit en appui sur les surfaces 23 des organes de butee 25. La 
rondelle cannelee pousse l'organe rotatif 5 contre la butee 10, maintenant 
les dents 29 et 34 a I'ecart les unes des autres. Le mouvement de rotation 
de I'arbre d'entree n'est pas transmis. On notera que I'effort axial de la 
rondelle 9 est inferieur a celui de la rondelle 8. 

Dans la figure 1b, on a fait toumer l'organe de commande 4 a I'aide 
de I'electroaimant, de sorte que ce sont les surfaces 21 qui sont venues en 
appui sur les surfaces 23, l'organe de commande 4 s'etant deplace vers la 
droite et les epaulements 26 s'etant engages dans les embrevements 18. 
L'organe rotatif s'est ainsi lui aussi deplace vers la droite, pousse par la 
rondelle 8 par I'intermediaire de l'organe 4, contre Taction de la rondelle 9. 
Les rampes 29 et 34 viennent d'entrer en contact mais, le temps que les jeux 
soient rattrapes, le dispositif ne transmet encore aucun couple. 

Dans la figure 1c, les jeux angulaires sont rattrapes au niveau des 
rampes 29 et 34 et un couple et transmis depuis I'arbre d'entree 1 jusqu'a 
I'arbre recepteur 3. Le couple transite par les deux ensembles de rampes 
29,34 et 35,36. II en resulte une reaction axiale proportionnelle aux angles 
d'helice des rampes, reaction qui amene en butee les surfaces 20 et 24. Du 
fait de cette butee, les rampes ne peuvent se desengager. 
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A la figure 1d, I'organe de commande 4 a ete ramene a I'aide de 
I'electroaimant dans sa position angulaire de depart ou les epaulements 27 
peuvent s'engager dans les embrevements 17. Les deux ensembles de 
rampes 29,34 et 35,36, toujours soumis a un couple, foumissent un effort 
axial superieur a celui de la rondelle belleville 8 et repoussent I'organe de 
commande 4 vers la gauche du dessin. Pendant cette poussee, et dans un 
premier temps, I'organe rotatif 6 vient en butee (rondelle belleville a plat), 
puis, les rampes 29 et 34 se desengagent. A cet instant, les surfaces 22 de 
I'organe de commande sont en vis-a-vis des surfaces 24, mais sans venir en 
contact. Puisque les rampes 29 et 34 sont desengagees, le couple transmis 
est nul, de meme par consequent que la reaction axiale. Cela permet a la 
rondelle belleville 1 1 de rappeler I'organe rotatif 6 contre I'organe rotatif 7, et 
£ la rondelle belleville 8 de repousser I'organe de commande 5, le roulement 
10 et I'organe rotatif 5 vers la droite, contre la poussee de la rondelle 9. 
Cette translation se termine lorsque les surfaces 19 et 23 viennent en 
contact et ou Ton se retrouve par consequent dans la situation de la figure 
1a. 

On observera que le retrait de I'organe 6 vers I'organe 7 doit etre plus 
rapide que le retour de I'organe de commande 4 et de I'organe rotatif 5 vers 
I'organe 6. On peut pour cela intervenir sur la masse des pieces, les efforts 
axiaux des rondelles, les frottements. On peut egalement ralentir le retour de 
I'organe 5 en vidant le volume 37 d'huile a travers un orifice calibre pratique 
soit dans I'organe 5, soit dans la rondelle 9. 

Dans le mode de realisation de la figure 7, le desenclenchement 
s'effectue automatiquement en fin de course. 

Un doigt 38 est monte solidaire de I'arbre recepteur 3 et coopere avec 
un bossage 39 de I'organe de commande 4 pour ramener cet organe dans 
sa position angulaire de depart lorsque I'arbre recepteur a effectue sa 
rotation de Tangle voulu. 
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REVENDICATIONS 

1- Dispositif d'actionnement cyclique de systemes tels que les 
embrayages ou les boTtes de Vitesse, du type comportant un arbre d'entree 
(1) et un arbre de sortie, et un systeme de solidarisation a crabots entre les 
deux arbres, caracterise par le fait qu'il comprend: 

- un premier organe rotatif (5) entraine par I'arbre d'entree, un 
deuxieme organe rotatif (6) susceptible d'etre entraine par le premier organe 
rotatif, et un troisieme organe rotatif (7) entraine par le deuxieme organe 
rotatif et agence pour entrainer I'arbre de sortie, lesdits organes rotatifs 
etant mobiles les uns relativement aux autres, 

- un organe de commande (4) susceptible d'amener en engagement, 
en debut de cycle, les premier et deuxieme organes rotatifs, 

- des premiers moyens elastiques (8) pour presser en se 
decomprimant I'organe de commande dans une direction ou il amene, en 
debut de cycle, lesdits premier et deuxieme organes rotatifs en engagement, 

- lesdits organes rotatifs etant agences pour ramener, en fin de cycle, 
lesdits premiers moyens elastiques en position comprimee. 

2- Dispositif selon la revendication 1 , dans lequel au moins le premier 
et le deuxieme, ou le deuxieme et troisieme, organes rotatifs, sont agences 
pour cooperer par une combinaison de rampes (29,34, 35,36). 

3- Dispositif selon Tune quelconque des revendications 1 et 2, dans 
lequel ledit organe de commande est un quatrieme organe rotatif et est 
agence pour cooperer avec au moins un organe de butee (25), ledit organe 
de commande et ledit organe de butee etant munis d'un ensemble de 
surfaces de but6es cooperantes (19-24). 

4- Dispositif selon la revendication 3, dans lequel ledit organe de 
commande comporte un plateau (14) a la peripherie duquel sont formes des 
embrevements (17,18) agences pour cooperer avec des epaulements 
(26,27) de I'organe de butee. 

5- Dispositif selon Tune quelconque des revendications 1 £ 4, dans 
lequel lesdits premiers moyens elastiques comportent une rondelle belleville 
en appui, tfune part sur un boitier (3) du dispositif et, tfautre part, sur ledit 
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organe de commande, lequel est agence pour coulisser le long de I'axe 
desdits organes rotatifs. 

6- Dispositif selon Tune quelconque des revendications 1 a 5, 
comprenant des deuxiemes moyens elastiques (9) agences pour presser 
ledit premier organe rotatif en direction dudit organe de commande 

7- Dispositif selon Tune quelconque des revendications 1 a 6, 
comprenant des troisiemes moyens elastiques (11) agences pour presser 
ledit deuxieme organe rotatif en direction dudit troisteme organe rotatif. 

8- Dispositif selon Tune quelconque des revendications 1 a 7, 
comprenant des moyens (38,39) pour ramener automatiquement en fin de 
cycle ledit organe de commande a sa position de debut de cycle 
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